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S-1)	Aşağıdaki devrenin transfer fonksiyonunu yazın[image: ]
S-2)	Aşağıdaki mekanik sistemin matematik modelini yazın.
[image: ]
S-3	Aşağıdaki diferansiyel denklemin çözümünü laplace dönüşümü tekniğini kullanarak yapın. (başlangıç şartları: y(0)=-1, dy(0)/dt=2)
[image: ][image: ]
S-4)	 Aşağıdaki çok girişli çok çıkışlı sistem için 	ifadesini bulun
[image: ]
Süre 75. Dakika								Prof. Dr. Mahit GÜNEŞ
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N B Wk EXAMPLE 2-2-4 Consider the RC circuit shown in Fig. 2-24. Find the differential equation of the system.
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we can write (2.13) and (2.14) as
m$1+ ¢y — cyr +kyr —ky, = Fy,
ma¥z + ¢y — i1+ ky2 —kyi = Fa.

Equations (2.20) and (2.21) can be written in matrix form as
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Figure 2.6 Example mechanical system
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